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る時刻 tの自車位置を Ps(t) [m]，速度を vs(t) [m/sec]，X 軸と
車両の中心線となる角であるヨー角を ψs(t) [rad]とする．また，
自車両が時刻 tの速さを |vs(t)|で等速直線運動を仮定した場合，
n秒後の自車両の位置 Ls(t, n) [m]を式 (1)から導出する．






同様に，交差点に進入する車両の位置を Pa(t) [m] とし，速
度 va(t) [m/sec],ヨー角 ψa(t) [rad]，n秒後の進入車両の位置を
La(t, n) [m]とすると，n秒後の自車両と進入車両の距離D(t, n)
[m]は式 (2)により示される．
D(t, n) = |−−−−−−−−−−→Ls(t, n)La(t, n)| (2)




車両が C(t) までに到達する時間を Tcs(t)，Tca(t) とする．こ
こで，最も接近するまでの時間 TL と各車両の軌跡交点に到達

















を用いた実験を行った．12名 (男性 10名，女性 2名，22.5±1.4
歳)の被験者に対して実車型の DSを用いて運転情報と車両の位
Time [sec]








軸が R(t)の最大値を標準化した値，Y 軸が R(t)を平均値の標
準化した値について混合ガウスモデルを構築しクラスタリング
した結果を図 3に示す．ただし，アクセルを放した時刻を γ，ブ
レーキを踏む時刻を β とし，γ ≤ t ≤ β とする．この図より，
Crashは Avoidより R(t)の最大値，R(t)の平均値がともに高
い傾向があった．また，Cluster1は 2個中 2個，Cluster2は 14
個中 13個事故を起こした走行と事故を起こしていない走行を正
しくクラスタリングできた．
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